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論文の内容の要旨
本研究は屋外市街地を走行する自律移動ロボットに横断歩道を渡る機能を付加することを目的とし、具体
的な対象の環境を定めて実際にその横断歩道を渡る機能を有するロボットを構築し、実験を行ったものであ
るA
本論文は 11章よりなり、構築したロボットとそこで用いた認識アルゴリズム、ならびに、実験の結果を
詳細に説明しているτ
第l章ではイントロダクションとして本研究の背景と自的を述べている。第2章では横断歩道を渡るのに
必要な各機能について従来の研究をレビューし、第3章では改めて問題を設定し、横断歩道を渡ることを実
現するべき具体的環境を定義している c 第4章はシステムデザインとしてロボットとそこで用いるセンサの
ノ、ードウェアを説明している二第5章から第9章までは、構築したシステムのソフトウェアの詳細であり、
横断歩道に至る車道脇歩道の走行、押しボタンボックスへのアプローチ、押しボタンの操作、横断歩道前ま
での移動、横断歩道の通過、に分けて各部について説明している。とくにこれらの章では著者が研究開発し
たセンサの情報に対する処理法を詳しく述べている。第 10章では通して行った実験の内容と結果を述べ、
これに議論を加えているつ第 11章は結論であり、改めて本研究の成果のまとめを与えている。
審査の結果の要旨
本研究では著者は、市街地の実環境において自律的に働く移動ロボットに、実際の交差点で歩行者用信号
を用いて道路を渡る能力を付加する事をターゲットとして、実際にシステムを構築し、実験を行いつつ、道
路の状況を認識して横断歩道を渡るという行動を実現したっここでは、フィールドロボティクスや実験ロボツ
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ト学のアプローチで研究を進め、まず具体的な歩道や交差点の環境を対象として定め、天候の状況等によら
ずに画像や測域センサで環境を認識しつつここを走破することを自的としてシステムを設計して実装した G
さらにこの実環境での実験を繰り返すことにより改良を加えて、ロバスト性の高いシステムの実現を図ったc
行われた実験の環境条件はかなり限定が大きいが、一方、構築されたシステムはこの環境に限定しでも、
どんな時でもキチンと働く所までは届いておらず、十分なロバスト性が実現されたとは言い難 ¥")0 しかし、
著者は了寧に環境認識のアルゴリズムを検討して研究を進めており、このシステム構築と実験結果とその詳
細は、移動ロボット技術とくにフィールドロボテイクスの分野における有用な情報となっており、本論文の
この分野に対する貢献は大きいと認められる c
平成 24年2月7日、システム情報工学研究科において、学位論文審査委員の全員出席のもと、著者に論
文について説明を求め、関連事項につき質疑応答を行った。その結果、学位論文審査委員全員によって、合
格と判定された。
上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき、著者は博士(工学)の学位を受けるに十分な資格
を有するものと認める。
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